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1 서론 


최 근 에 객 체 지 향 방 법 이 소 프 트 웨 어 를 개 발 하 는 
탁월한 파 라 다 임이 되고 있고 객 체 지 향 방 법 이 기존 
의 개발 방 법 들 에 비해 개 발 되는 소 프 트 웨 어 의 품질 
을 향 상 시키고 생 산 성 을 중 가 시킨다는 것은 이미 많 
이 알려져 있 다 [1]. 소프트웨어 개 발 에서 나타나는 
기본적인 문 제 점 은 사용자 입 장 에서는 개 발 될 시스 
템 이 어떨 것이라는 것을 정확하게 파악할 수 없고 
개 발 자 는 사 용 자 의 요 구 를 완 전 하게 이해할 수 없다 


" 정회원, 공 주 문 화 대학 컴 퓨 터 정보과 교수 
"" 한 국 전 자 통 신 연구원 초 빙 연구원 
,""" 정회원, 공 주 대 학교 멀티미디어 연구소 부교수 
" 대 전 대 학교 컴 퓨 터 공학과 부교수 


는 점 이 다. 결국 개 발 된 시 스 템 들은 사 용 자 가 요 구 한 
기 능 들을 정확하게 만 족 시키기 어렵게 된다. 그러한 
문 제 점 을 해 결 하기 위해서는 언 어 로 구 현 되기 전에 
사 용 자 와 함께 개 발 자 가 개 발 하 고자 하는 시 스 템 의 
정 확 성 을 확 인 하기 위해서 설 계 를 검 토 할 수 있어야 
한다. 이러한 검 토 를 효과적으로 하기 위해서는 일반 
적 으 로 누구나 이 해 하 기 용 이 한 다 이 아 그램 형 태 로 
설 계 를 표 현 하고 있다. 다 이 아 그 램 들은 표 현 하기 쉽 
고 사 용 자 에 의해 이 해 되기도 쉽고 설 계 자 와 사용자 
간의 커 뮤 니 케 이 션 에도 편 리 하게 사 용 된 다 [2]. 객체 
지향 설 계 에 서 의 다 이 아 그 램 의 일 관 성 과 완 전 성 은 
전체적으로 논 러 적 인 문 제 이며 컴 퓨 터 에 의해 논리 
적인 추 론 을 수 행 하기 위해서는 일 반 적 으로 해결해 
야만 하는 세가지 기본 문 제 가 있다. 첫째, 다 이 아 그 
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램 은 비 정 형 화 된 표 현 이 기 때문에 다 이 아 그 램 의 구 
문과 의 미 는 정 형 적 으로 기 술 하기 어렵다. 둘째, 일 
반 적 으 로 다 이 아 그 램 은 컴 퓨 터 에 의해 직 접 적 으로 
인 식 되 고 처 리 될 수 없기 때문에 개 발 자 는 이러한 
다 이 아 그 램 으로부터 필요한 정 보 를 유 도 해 서 컴퓨 
터 가 다 이 아 그램 대 신 에 유 도 된 정 보 를 통하여 검사 
를 할 수 있어야 한다. 세째, 이러한 다 이 아 그 램 들 에 
대해 어떻게 일 관 성 과 완 전 성 을 검 사 하는 가의 수행 
방 법 이 다. 이러한 문 제 를 해 결 하기 위하여 본 논 문 에 
서는 0000 의 표준 객 체 지 향 방 법 론 으 로 채 택 된 
1 ㅁ 000Ｌ 다 이 아 그 램 들 에 대한 일 관 성 과 완 전 성 울 검사 
하기 위하여 각 다 이 아 그 램 들을 4 모 델 로 표 현 하 
고, 각 다 이 아 그 램 을 하 나 의 그 림 으로 표현한 통 합 된 
88 다 이 아 그 램 올 구 성 한 다. 이렇게 구성된 통합 다 
이 아 그 램 은 집합과 함 수 들을 사 용 하여 정 형 적 으 로 
명 세 되며, 이러한 정형 명 세 를 기 반 으 로 하 여 일관성 
과 완전성 검 사 를 수 행 하기 위한 규 칙 울 제 공 한 다. 
이 규 칙 은 추후 0468 도 구 에 포 함 되어 다 이 아 그래 
밍 의 일 관 성 과 완 전 성 올 검 사 할 수 있는 04590 도구 
로 발 전 할 수 있게 된다. 


2. 관련 연구 


2.1 40041Ｌ 다 이 아 그램 


객 체 지 향 방 법 에서 사용되고 있는 다 이 아 그 램 들 
은 사 용 하 는 방법론 만큼이나 많다고 할 수 있다. 그 
러나 그 려 지 는 모 양 은 다르게 보 여 지 지만 표 현 하 고 
있는 관 점 이 나 수 준 이 유 사 할 경 우 에는 동일한 개념 
에 대한 표 현 도 상당히 유 사 하다고 할 수 있다. 이러 
한 다 이 아 그 램 의 유사성 때문에 어떠한 방 법 론 의 다 
이 아 그 램 들 도 본 논 문 에서 제 시 하 고 있는 방 법 으로 
적 용 이 가능할 것이다. 본 논 문 에서는 08406 의 표준 
객 체 지향 방 법 론 으 로 채 택 된 4841.(004018060 5400- 
리 08 ㄴ 8 ㅁ 84886) 을 대 상 으로 사용되고 있는 일부 다 
이 아 그 램 들의 일관성 및 완 전 성 을 검 사 하 고자 한다. 
030Ｌ 에 서 사용되고 있는 다 이 아 그 램 들은 문 제 를 바 
라 보 는 시 각 에 따라 다섯 그 룹 으로 나눌 수 있는데 
[34] 본 논 문 에서는 이 가 운 데 에 우선 클래스 다이아 
그램, 객체 다 이 아 그램, 순차 다 이 아 그램, 상태 다이 
아 그 램 을 대 상 으로 다 이 아 그 램 들 간 의 일 관 성 과 완 
전 성 올 검 사 하는 규 칙 을 유 도 하 고자 한다. 추 후 에 나 
머지 다 이 아 그 램 들 에 대한 일 관 성 과 완 전 성 도 포함 


할 예 정 이다. 


2.2 6 모델 


2 모 델 은 1976 년 에 20667 (04160[51 에 의해 처음 
소 개 되었는데 초 기 의 이 모 델 은 엔티티, 관련성 및 
속 성 을 이 용 하 여 개 념 들 을 표 현 하 였다. 그 후 일반화 
계 충 , 복합 속성 및 식별자 등 의 다른 개 념 들 이 이 
모 델 에 추 가 되 었다. 80 모 델 은 효과적인 표 현 력 올 
가지고 있기 때문에 정 보 시스템 설계 뿐 만 아니라 데 
이 터 베 이 스 의 개념적 설 계 를 위한 산 업 계 의 표 준 으 
로 선 택 되고 있다. 본 논 문 에서는 8 모 델 올 사 용 하 
여 각 다 이 아 그 램 들 을 표 현 한 다. 87 모 델 의 기본 요 
소 는 엔티티 타 입 과 일반화 계 충 , 일 대 다 관 련 성 이 
다. 엔티티 타 입 은 실 세 계 의 유사한 엔 티 티 들 의 추상 
화 라고 할 수 있다. 일반화 계 충 은 일반화 엔티티 타 
입 과 상 세 화 엔티티 타 입 간 의 일 반 화 - 상 세화 관련성 
을 표 현 한 다. 이 일 반 화 - 상 세화 관 련 성 은 화 살 표 의 
머 리 가 일반화 엔티티 타 입 으로 향하는 화 살 표 로 표 
현 한다. 실 세 계 에 서 엔 티 티 들의 연 관 성 은 엔티티 타 
입 들 간 의 관 련 성 으로 표 현 된 다. 엔티티 타 입 의 한 엔 
티 티 가 다른 엔티티 타 입 의 하 나 나 그 이상의 엔티티 
와 연 관 이 된다면 이들 두 엔티티 타 입 간 에는 일 대 다 
관 련 성 이 있다. 

이러한 28 모 델 이 실 세 계 를 개 념 적 으로 모 델 링 하 
는데 편리한 도 구 이기 때문에 우 리 는 084Ｌ 에 있는 
일부 다 이 아 그 램 들의 개념적 모 델 을 구 축 하기 위해 
서 88 모 델 올 적 용 한 다. 


3. 40\Ｌ 다 이 아 그 램 의 ㄷ 68 모델 


080Ｌ 을 사 용 하여 시 스 템 올 개 발 하는 경우, 개발 
되는 시 스 템 은 여러 가지 다 이 아 그 램 으로 표 현 될 
수 있다. 03 다 이 아 그램 그 자 체 가 잘 정 의 가 되 
어 있 기 는 하지만 이들 다 이 아 그 램 들 간 에 는 일관성 
과 완 전 성 이 문 제 가 될 수 있다. 본 논 문 에서는 이 
러한 다 이 아 그 램 들 간 의 일 관 성 과 완 전 성 을 검 사 하 
기 위하여 이들 다 이 아 그 램 들을 고 수 준 의 개념적 
모 델 링 을 사 용 하 여 표현한 다음 정형 명 세 를 이용 
하여 검 사 하는 방 법 올 사 용 한 다. 따라서 먼저 이들 
각 다 이 아 그 램 을 2.2 절 에서 설명한 801 모 델 로 표현 
할 필 요 가 있다. 
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3.1 4004Ｌ 의 각 다 이 아 그 램 에 대한 ㄷ 5 모델 


본 논 문 에서는 2.1 절 에 제시된 네 가 지 의 080Ｌ 다 
이 아 그 램 에 대한 88 모 델 을 구 축 한 다음 각 다이아 
그 램 들 간의 일 관 성 과 완전성 검 사 를 위하여 이들 각 
각 의 08 모 델 을 하 나 의 808 모 델 로 통 합 한 다. 


(1) 클래스 다 이 아 그 램 에 대한 100 다 이 아 그램 
클래스 다 이 아 그 램 의 필수적인 요 소 는 클 래 스 와 
클 래 스 들 간 의 관 련 성 인데 클래스 엔티티 타 입 과 관 
련 성 엔티티 타 입 올 사 용 하여 표 현 한 다. 다음 그림 
1 은 클래스 다 이 아 그 램 에 대한 8 다 이 아 그 램 을 보 
여 주 고 있다. 


인 스 판스) | 상 속 (0) 집 합 (490 
| | 


ㆍ 관 련 성 @\) | 클 래 스 (0) 


보 동 (00) 추 상 49 | 인 수 화 050 | 


그림 1. 클래스 다 이 아 그 램 에 대한 6 다 이 아 그램 


(2) 객체 다 이 아 그 램 에 대한 08 다 이 아 그램 

객체 다 이 아 그 램 의 필수적인 요 소 는 객 체 와 그들 
의 관 련 성 이며 객체 엔티티 타 입 과 링크 엔티티 타입 
을 사 용 하여 표 현 된다. 다음 그림 2 는 개체 다 이 아 그 
램 에 대한 88 다 이 아 그 램 을 보 여 주 고 있다. 


16512) 


그림 2. 객체 다 이 아 그 램 에 대한 ㄷ 다 이 아 그램 


(3) 순차 다 이 아 그 램 에 대한 8 다 이 아 그램 


순차 다 이 아 그 램 의 필수적인 요 소 는 객 체 와 그들 
간의 상 호 작 용 이며 객체 엔티티 타 입 과 상 호 작용 앤 


티티 타 입 을 사 용 하여 표 현 된다. 다음 그림 3 은 순차 
다 이 아 그 램 에 대한 01 다 이 아 그 램 을 보 여 주 고 있다. 


그림 3. 순차 다 이 아 그 램 에 대한 ㄷ # 다 이 아 그램 


(4) 상태 다 이 아 그 램 에 대한 121 다 이 아 그램 
상태 다 이 아 그 램 의 필 수 요 소 는 상 태 와 상 태 전이 
이며 상태 엔티티 타 입 과 상 태 전이 엔티티 타 입 으로 
상 태 와 상 태 전 이를 표 현 한 다. 다음 그림 4 는 상태 다 
이 아 그 램 에 대한 10 다 이 아 그 램 을 보 여 주 고 있다. 


빼 60003 
상 태 전 이 (00 | 상 때) 
7“ 


그림 4. 상태 다 이 아 그 램 에 대한 61 다 이 아 그램 


3.2 4004Ｌ 다 이 아 그 램 을 위한 통 합 된 61 다이아 
그램 


3.1 에 서 080Ｌ 의 클래스 다 이 아 그램, 객체 다이아 
그램, 순차 다 이 아 그램, 상태 다 이 아 그 램 에 대한 2 
다 이 아 그 램 을 얻을 수 있었다. 하 나 의 87 다 이 아 그 
램 에 있는 엔 티 티 들은 다른 8# 다 이 아 그 램 에 있는 
엔 티 티 들 과 의 미 적 으 로 관 련 이 있다. 그러나 이러한 
의 미 적 관 련 성 은 각 각 의 88 다 이 아 그 램 에서는 나 
타 나 지 않는다. 여 기 에 서 는 각 각 의 8 다 이 아 그램 
에서 엔티티 타 입 들 간 의 의 미 적 관 련 성 을 나 타 내 기 
위하여 분 리 된 각 각 의 다 이 아 그 램 들 을 하 나 의 
다 이 아 그 램 으로 표 현 하 고자 한다. 이들 각 80 다이 
하 그 램 에 있는 엔티티 타 입 들 간의 의 미 적 관 련 성 은 
다음 그림 5 와 같이 통 합 된 8 다 이 아 그 램 에서 엔티 
티 들 간 의 여러 종 류 의 관 련 성 으로 표 현 되 고 있다. 통 
합 된 8# 꼬 다 이 아 그 램 은 4*4Ｌ 에 서 사용되고 있는 클 
래스 다 이 아 그램, 객체 다 이 아 그램, 순차 다 이 아 그 
램 , 상태 다 이 아 그 램 을 위한 070 다 이 아 그 램 들의 조 
합 으로 구 축 되 었고 각 다 이 아 그램 내 부 의 관 련 성 은 
표 현 하 지 않았다. 
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클래스 다 이 아 그램 
사어 객 체 다 이 아 그램 순차 다 이 아 그램 
00022) 20002) 0 ----- ㅡ ~ 99-2------ 
; 클 래 스 (2) 7 ㅣ 
이 그 가비 기 체 에 | | 
클래스 속성 관련성 대 


--- 력 정 크 0) 비 


| 상 호 작용) 


074 | 객체 속성 


! | @ 


그림 5. 통 합 된 6 다 이 아 그램 


4. 4\Ｌ 다 이 아 그 램 의 일관성 및 완전성 검사 
규칙 


4.1 다 이 아 그 램 의 정형 명세 


3 장 에서 구 축 된 다 이 아 그 램 에 대하여 집합과 함 
수 를 이 용 하 여 정 형 적 으로 명 세 한 다 옴 함 수 들의 의 
마에 따라 다 이 아 그 램 의 일 관 성 과 완 전 성 올 보 장 하 
기 위한 규 칙 들을 유 도 하고 이들 규 칙 에 정형 명 세 를 
주 고 자 한다. 이들 다 이 아 그 램 과 규 칙 들의 정형 명세 
는 수학적 기 호 로 표 현 된 다. 그림 5. 의 통 합 된 8 ㅁ 
다 이 아 그 램 은 엔티티 타 입 과 이들 엔티티 타 입 들간 
의 관 련 성 으로 구 성 된 다. 따라서 이 다 이 아 그 램 을 
와 묘의 두 튜 플로 정 의 할 수 있다. 

0890406000 = < 표 로 > 

ㅁ : 일 반 화 된 엔티티 타 입 들의 집합 
ㅁ : 일 반 화 된 엔티티 타 입 들 간의 관 련 성 의 집합 


통 합 된 8 다 이 아 그 램 에서 각 일 반 화 된 엔티티 
타 입 은 집합 의 한 요 소 이다. 따라서 첫 번째 투 플 
는 다 음 과 같은 일 반 화 된 엔티티 타 입 의 집 합 을 이 
용하여 정 형 적 으 로 정 의 된다. 


{6 0080.5,1.58,18.0,Ｌ ㄴ 0220.12} (01) 


여 기 에 서 제시된 집합 의 요 소 인 엔티티 타 입 의 
집 합 들은 추 상 자료형 집 합 을 사 용 하여 정 형 적 으 로 
명 세 될 수 있다. 05410001 의 정 형 화 된 정 의 의 두번 
째 투 플 은 묘 이다. 투 플 은 다 음 과 같은 함 수 들 로 
정 형 적 으 로 정 의 된다. 


표 = {( 뻐 0, 바다", 661, 00", 000", 001( 
100 08020, 5206" 772, 020" 11207, 
1000 80080, 30080", 08080, 17080, 
이 피지 2 96 00 0 (2) 


집합 표의 각 요 소 는 8 다 이 아 그 램 에서 엔티티 
타 입 들 간의 관 련 성 을 설 명 하는 함 수 들 로 정 의 된다. 


4.2 다 이 아 그 램 의 일 관 성 과 완전성 규칙 


본 논 문 에 서 의 일 관 성 과 완 전 성 은 객 체 지향 설계 
가 사 용 자 의 요 구 를 만 족 시키기 위하여 제 안 된 시스 
템 의 명 세 와 일 관 성 이 있는지 없는지 또는 객 체 지 향 
설 계 가 실 행 가 능한 시 스 템 으로 구 현 되 기 위하여 충 
분한 정 보 를 제 공 할 만큼 완 전 한 지 아 닌 지 를 의 미 하 
는 것은 아니다. 

일 관 성 과 완 전 성 은 엄 격 하 게 정 의 하 기는 어렵지 
만 본 논 문 에 서 의 일 관 성 과 완 전 성 은 0 ㅁ 80Ｌ 다 이 아 그 
램 의 모든 필수적인 요 소 들이 0004Ｌ 에 서 사 용 되 는 
구 문 과 의 미 를 유 지 하고 있 는 지 를 확 인 하 는데 사용 
된다. 본 논 문 에서는 0 ㅁ 00Ｌ 다 이 아 그 램 의 구 문 을 
지 하 는 일 관 성 을 구문 일 관 성 (600[00006 000518- 
16009), 40001. 다 이 아 그 램 의 의 미 를 유 지 하는 일관성 
을 의미 일 관 성 (66078000 00051966004) 이 라고 한다. 
또한 4841. 다 이 아 그 램 에 대한 완 전 성 은 다 이 아 그 램 
의 모든 필수적인 요 소 들이 4 ㅁ 80[. 의 구 문 적이고 의 
미적인 요 구 사 항 들 을 만 족 하 는 완전한 방 법 에서 사 
용 된 다는 것을 의 미 한다. 본 논 문 에서는 0001. 다이 
아 그 램 의 구 문 적 요 구 사 항 을 만 족 하는 완 전 성 을 구 
문 완 전 성 (600[0046 0001016660685), 410Ｌ 다 이 아 그 
램 의 의 미 적 요 구 사 항 을 만 족 하 는 완 전 성 을 의미 완 
전 성 (660001000 0010016660688) 이 라고 한다. 

본 논 문 에서는 이러한 구 문 적 및 의 미 적 일 관 성 과 
완 전 성 이 0801 다 이 아 그 램 의 요 소 들 사 이 에 서로 
연 결 된 다는 것을 찾 아 내 었 다. 이 들 간의 연 결 은 3 장 
에서 보여준 2 다 이 아 그 램 의 엔티티 타 입 들 간 의 
관 련 성 에 의해 모두 찾 아 지고 있다. 이들 관련성 각 
각 은 4.1 절 에서 함 수 의 집 합 으로 명 세 된 하 나 의 함수 
로써 정 형 화 되어 정 의 되 고 있다. 따라서 이들 모든 
집 합 들의 모든 요 소 가 이들 모든 
면 ,1080Ｌ 에 서 객 체 지향 설 계 의 다 이 아 그 램 들은 구문 
적 으 로나 의 미 적 으로나 일 관 성 이 있고 완 전 하 다고 
할 수 있다. 만약 이러한 함 수 중 에 어떤 것을 만 족 히 
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지 않는 집 합 의 요 소 가 적어도 하나 이상 있다면, 이 
다 이 아 그 램 은 구 문 적 또는 의 미 적 으 로 일 관 성 이 없 
거나 완 전 하지 않다고 할 수 있다. 따라서 본 논 문 에 
서는 이러한 다 이 아 그 램 들의 일 관 성 과 완 전 성 의 정 
의 를 다 옴 과 같이 내리고 있다. 


: 000Ｌ 에 서 객 체 지향 설 계 의 다 이 아 그 램 이 구 
문 적 으 로 의 미 적 으 로 일 관 성 이 있고 완 전 하려 
면 4.1 절 의 (1) 에 정 의 된 모든 집 합 의 모든 원소 


들이 4.1 절 의 (2) 에 정 의 된 모든 함 수 들을 만족 
할 수 있어야 한다 


이 정 의 에 따라 이 다 이 아 그 램 의 일 관 성 과 완전성 
을 검 사 한다는 것은 4.1 절 의 (1) 에 정 의 된 이들 집합 
의 모든 원 소 가 4.1 절 의 (2) 에 정 의 된 모든 함 수 들을 
만 족 하는지를 보 장 하는 것이다. 만 족 하지 않는 어떠 
한 함 수 가 있다면, 이 다 이 아 그 램 은 일 관 성 이 없거나 
또는 완 전 하지 않 다 라 고 할 수 있다. 

(1) 구문 완 전 성 을 위한 규칙 

객 체 지향 소프트웨어 시 스 템 은 클 래 스 들 로 구성 
된다. 클 래 스 들은 구 조 적 인 방법 또는 의 미 적 인 방법 
으로 서로 연 결 되어 있다. 이것은 클래스 다 이 아 그램 
에서 모든 클 래 스 들이 다양한 종 류 의 클래스 관련성 
에 의해 서로 연 결 되어 있다는 사 실 에 의해 알 수 있 
다. 어떠한 클 래 스 도 다른 클 래 스 들 로 부 터 분 리 되어 
있을 수 는 없다. 클래스 다 이 아 그 램 에서 모든 클래스 
들이 이러한 방 법 에 의해 그 려 졌다는 것을 보 장 하기 
위하여, 다 음 과 같은 구문 완전성 규 칙 을 가진다. 


규 칙 (11) 어떠한 클 래 스 도 클래스 다 이 아 그 램 에서 
단 독 으로 존재할 수 없다. 
이 규 칙 은 다 음 과 같이 정 형 적 으 로 명 세 될 수 있다. 
6 (660- ㅡ ㅋ ㄷ ( ㅜ ㄷㅅ ( 배 00160 = ㅜ \ 빠 0 
(60) = ㅜ ))) 
여 기 에 서 (: 는 클 래 스 들의 집 합 이고, 묘 은 클래 
스 관 련 성 의 집 합 을 나타내고, (와 ㅁ (( 는 집 
합 표 로 부 터 집합 (로의 함 수 를 나타낸다. 이와 
유 사 하게 다 음 과 같은 규 칙 들 을 생 성 할 수 있다. 

규 칙 (12) 어떠한 객 체 도 객체 다 이 아 그 램 에서 단독 
으로 존재할 수 없다 

규 칙 (13) 어떠한 객 체 도 순차 다 이 아 그 램 에서 단독 
으로 존재할 수 없다 


규 칙 (14) 어떠한 상 태 도 상태 다 이 아 그 램 에서 단독 
으로 존재할 수 없다 

클래스 다 이 아 그 램 에서 하 나 의 클래스 관 련 성 은 
래 스 들 간 의 다양한 관 련 성 을 나 타 내 기 위하여 두 
래 스 들을 연 결 하는데 사 용 된다. 클래스 관 련 성 의 
한쪽 끝 이 다른 클 래 스 에 연 결 되지 않는다면 잘못된 
것이다. 이것은 클래스 다 이 아 그 램 에서 각 클래스 관 
련 성은 두 클 래 스 들을 연 결 해 야 한다 라고 하는 
0001. 다 이 아 그 램 의 구 문 적 효 구 사 항 에 의한 것이며 
다 음 과 같은 구 문 적 완 전 성 에 의해 식 별 될 수 있다. 


래 
스 
스 


규 칙 (111) 클래스 관 련 성 의 양쪽 끝 은 반드시 클래스 
들 과 연 결 되어야 한다. 
7 (7 드 브 그 크 ! 이 이 ( 이 6 ^ 이른) 06 
7) = 여 ^ 8002) = 0 ))) 
여 기 에 서 요 은 관 련 성 들의 집 합 이 고, (는 클 
스 의 집 합 을 나타내고, 마 (와 (는 집합 브로 
부터 집합 로의 함 수 를 나타낸다. 이와 유 사 하 
게 다 옴 과 같은 규 칙 들 을 생 성 할 수 있다. 
규 칙 (112) 객체 링크 관 련 성 의 양쪽 끝 은 반드시 객 
체 들 과 연 결 되어야 한다 
규 칙 (113) 객체 상 호 작 용 관 련 성 의 양쪽 끝 은 반드시 
객 체 들 과 연 결 되 어야 한다 
규 칙 (114) 상 태 전이 관 련 성 의 양쪽 끝 은 반드시 상태 
들 과 연 결 되어야 한다 
(2) 구문 일 관 성 을 위한 규칙 
1080Ｌ 에 서 보통 클 래 스 는 인 수 화 클 래 스 의 한 인 
스 탄 스 이 다. 이것은 클래스 다 이 아 그 램 에서 단지 인 
수화 클 래 스 와 보통 클 래 스 를 연 결 하기 위해서 인스 
탄 스 관 련 성 을 사용할 때만 식 별 된 다. 인 스 탄 스 관련 
성 , 인 수 화 클래스, 보통 클 래 스 가 사용될 때 이러한 
구문 제 약 을 표 현 하기 위해서 다 음 과 같은 두가지 
구문 일관성 규 칙 을 생 성 한다. 


규 칙 (21) 인 스 탄 스 관 련 성 의 꼬 리 는 인 수 화 클래스 
에만 연 결 되어 있어야 한다. 
19 (19167 -> 크 !0 ㅁ 00 ( 06 드 비스 카 (6(192 
= 1000 )) 
여 기 에 서 관 련 성 의 부분 집 합 인 167 은 인 스 탄 스 
관 련 성 의 집 합 올 나타내고, 클래스 집 합 의 부분 
집 합 인 ㅁ ㅠ 0 는 인 수 화 클 래 스 의 집 합 올 나타낸 
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다. 040 는 집합 므 로 부터 집합 (로의 함 수 를 나 
타 낸다. 

규 칙 (22) 인 스 탄 스 관 련 성 의 머 리 는 보통 클 래 스 에 
만 연 결 되어 있어야 한다 


(3) 의미 완 전 성 을 위한 규칙 

클 래 스 는 일종의 객 체 들의 모 임 이다. 만약 클래스 
가 객체 다 이 아 그 램 에서 객 체 를 가지고 있지 않다면 
이 클 래 스 의 표 현 은 완 전 하지 않다. 이것은 각 클래 
스가 객체 다 이 아 그 램 에서 하 나 의 객 체 를 포 함 해야 
하는 0341 다 이 아 그 램 의 의미 요 구 사 항 에 의한 것 
이며 다 음 과 같은 의미 완전성 규 칙 에 의해 식 별 될 
수 있다. 


규 칙 (31) 하 나 의 클 래 스 는 객체 다 이 아 그 램 에서 적 
어도 하 나 의 객 체 를 포 함 한 다 . 
ㅠ 6 (060 30 (060 ㅅ 000 (0 = 0)) 
여 기 에 서 (는 클 래 스 들 의 집 합 을 나타내고, 0 
는 객 체 들의 집 합 을 나타낸다. 000 는 집합 0 로 
부터 집합 (로의 함 수 를 나타낸다, 


(4) 의미 일 관 성 을 위한 규칙 

하 나 의 객 체 는 반드시 하 나 의 클 래 스 에 포 함 된다. 
이것은 하 나 의 객 체 가 하 나 의 클 래 스 에 포 함 되어야 
하는 0000. 다 이 아 그 램 의 의미 요 구 사 항 에 의한 것 
이며 다 음 과 같은 의미 일관성 규 칙 에 의해 식 별 될 
수 있다. 


규 칙 (41) 하 나 의 객 체 는 클 래 스 의 한 인 스 탄 스 이 다. 
70 (00 - 3!6(0660 ㅅ 0060(00 = 6 )) 
여 기 에 서 0 는 객 체 들 의 집 합 을 나타내고, (는 
클 래 스 들 의 집 합 을 나타낸다. 000 는 집합 로 
부터 집합 <: 로 의 함 수 를 나타낸다. 이와 유 사 하 
게 다 음 과 같은 규 칙 들 을 생 성 할 수 있다. 

규 칙 (42) 하 나 의 상 태 는 클 래 스 의 한 상 태 이다 

규 칙 (43) 하 나 의 링 크 는 클래스 관 련 성 의 한 인 스 탄 
스 이 다 


클 래 스 는 객 체 들의 모 임 이라고 할 수 있다. 이 객 
체 들은 객체 다 이 아 그 램 에 있는 일 부 의 객 체 들이다. 
이것은 클 래 스 의 한 객 체 는 객체 다 이 아 그 램 에 서 의 
한 객 체 이어야 한다는 0801. 다 이 아 그 램 의 의미 요 
구 사 항 에 의한 것이며 다 음 과 같은 의미 일관성 규칙 


에 의해 식 별 될 수 있다. 
규 칙 (411) 하 나 의 객체 속 성 은 클 래 스 의 한 속 성 이다. 


708 (08208 -> ㅋ !080 (080 ㄷ (80 ^ 0880 
(08) = 080 )) 
여 기 에 서 08 는 객 체 - 속 성의 집 합 을 나타내고, 
080 는 클 래 스 - 속 성 - 연 산 의 집 합 을 나타낸다. 
08030 는 집합 02 로 부터 집합 030 로 의 함 수 를 
나타낸다. 이와 유 사 하게 다 음 과 같은 규 칙 들을 
생 성 할 수 있다. 

규 칙 (412) 하 나 의 상태 행 동 은 클 래 스 의 한 연 산 이다. 

규 칙 (413) 하 나 의 상 태 전 이 행 동 은 클 래 스 의 한 연산 
이다. 

규 칙 (414) 하 나 의 링크 메 시 지 는 클 래 스 의 한 연산 
이다 

규 칙 (415) 순차 다 이 아 그 램 에서 한 객 체 는 객체 다이 
아 그 램 에 서 의 한 객 체 이 다 

규 칙 (416) 순차 다 이 아 그 램 에서 하 나 의 상 호 작 용 은 
객체 다 이 아 그 램 에서 하 나 의 렁 크 이다 

규 칙 (417) 순차 다 이 아 그 램 에서 하 나 의 상 호 작용 메 
시 지 는 객체 다 이 아 그 램 에서 하 나 의 링크 메시 
지이다 


4.3 관련 연 구 와의 비교 평가 


먼저 [6] 에 서는 객 체 지향 분 석 단 계 에 서 사 용 자 의 
요 구 가 충분히 반 영 될 수 있도록 객 체 모 델 의 메소드 
와 상 태 전 이 모 델 의 상 태 전 이 사 이 의 상 호 참 조 를 통 
해 완 전 성 과 일 관 성 울 검 증 할 수 있는 도 구 를 개 발 하 
였다. 이 도 구 에 서 의 일 관 성 과 완전성 검 중 은 객 체 모 
델 의 메 소 드 와 상 태 전 이 모 델 의 상 태 전 이 를 상 호 참 
조 하 는 방 식 으로 국 한 되어 사용되고 있다. 

[7] 에 서는 지 식 베 이 스 를 이 용 하 여 객 체 지 향 분석 
모 델 들 에 대한 오 류 와 일관성 검증 방 법 을 제 안 하고 
있다. 제안한 방 법 은 모형화 단계, 정형화 단계, 검증 
단 계 의 세 단 계 로 이루어져 있으며 모형화 단 계 에서 
시 스 템 을 분 석 하 여 0847 방 법 론 의 세가지 모 델 올 
생 성 하고 정형화 단 계 에서 이 세가지 모 델 들을 
스 66046 00048 형 태 로 정형 명 세 하여 응용 지 식 베 
이 스 에 저 장 하고 마 지 막 으로 검증 단 계 에서 오류 검 
출 규 칙 과 일관성 점검 규 칙 을 이 용 하 여 오 류 를 점검 
하고 일 관 성 올 유 지 한 다. 이 방 법 은 각 모 델 들 에 대 
한 정형 명 세 와 규 칙 은 생 성 하였지만 모 델 들 간 의 일 
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관 성 과 완 전 성 에 대해서는 고 려 하 고 있지 않다. 

[9] 에 서는 0801 다 이 아 그 램 들 에 대한 메타 모 델 을 
작 성 하 고, 메타 모 델 의 각 요 소 들 에 대하여 적 용 할 
일 반 화 된 메타 규 칙 을 도 출 하고, 메타 규 칙 들 을 각 
다 이 아 그 램 에 적용한 세부 규칙 도 출 에 활 용 하였다. 
그러나 이 방 법 에서는 각 규 칙 에 대한 정형화 작업 
대 신 에 20108 언 어 를 활 용 하여 규 칙 기 반 시 스 템 으 
로 설 계 모 델 을 검 사 하고 있다. 

[9] 에 서는 1084Ｌ 정 적 구조 다 이 아 그 램 으로부터 
10705 명 세 를 생 성 하는 방 법 을 제 시 하 고 있으나 
정적 모 델 에 국 한 되어 10105 명 세 를 생 성 하였고, 
모 델 간의 일 관 성 과 완 전 성 에 관한 규 칙 은 제 시 하 지 
않았다. 

[10] 에 서는 객 체 지 향 모 형 간 일관성 검 중 을 지원 
하는 04598 도 구 를 설 계 하고 구 현 하 였으나 구체적 
인 검 중 규 칙 에 대한 정형 명 세 가 제 공 되지 않는다. 


본 논 문 에 서는 080Ｌ 다 이 아 그 램 들 간 의 일관성 및 
완전성 검 사 를 위한 규 칙 들을 체 계 적 으로 유 도 하였 
다. 이러한 규 칙 들 을 유 도 하기 위하여 0801. 의 각 다 
이 아 그 램 들을 8 모 델 에 적 용 하였고, 각 다 이 아 그램 
에 대한 통 합 된 8 다 이 아 그 램 을 대하여 집합과 함 
수 들 로 정 형 적 으 로 정 의 하였으며 이 함 수 들의 의미 
에 기 반 하여 다 이 아 그 램 들의 구 문 과 의 미 에 따라 일 
관 성 과 완 전 성 올 보 장 하기 위한 일 련 의 규 칙 들 을 유 
도 하 였다. 


5. 결론 


객 체 지향 방 법 에서 시 스 템 에 대한 설 계 의 결 과 를 
시 각 화 하기 위하여 사 용 하고 있는 많은 다 이 아 그램 
들은 시스템 개발자 뿐 만 아니라 사 용 자 가 충분히 이 
해 하 기 위해서 다양한 측 면 을 표현할 수 있어야 한 
다. 그러나 이러한 다 이 아 그 램 들이 다양한 측 면 으로 
표 현 되기 때문에 다 이 아 그 램 들 간 에는 일 관 성 과 완 
전 성 에 대한 문 제 가 발생할 수 있다. 본 논 문 에서는 
이러한 다 이 아 그 램 간의 일 관 성 과 완 전 성 을 유지할 
수 있도록 일 관 성 과 완 전 성 을 검 사 할 수 있는 규 칙 을 
생 성 하는 것을 목 적 으로 하고 있다. 

본 논 문 에서는 0044Ｌ. 의 각 다 이 아 그 램 들의 요 소 들 
을 분 석 하고, 0101. 다 이 아 그 램 들을 808 모 델 에 적용 
하였다. 또한 개념적 모 델 링 을 기 반 으로 일 련 의 집합 


과 함 수 들 을 사 용 하 여 정 형 적 으로 명 세 한 다음 함수 
들의 의 미 에 따라 0101. 다 이 아 그 램 들의 일 관 성 과 
완 전 성 을 보 장 하 는 일 련 의 규 칙 들을 유 도 하였다. 이 
렇 게 유 도 된 규 칙 들은 정 형 명세 언 어 로 쉽게 변 환 될 
수 있을 뿐 만 아니라 변 환 된 정 형 명세 언 어 를 이용하 
여 다 이 아 그 램 의 일 관 성 과 완 전 성 을 검 사 할 수 있는 
검 중 도 구 에 활 용 될 수 있다. 

향후 연 구 과 제 로 는 본 논 문 에서 유 도 된 규 칙 들 을 
이 용 하 여 자 동 으로 다 이 아 그 램 들 의 일 관 성 과 완전 
성에 대한 검 중 이 가능한 0498 도 구 의 생 성 과 
1080Ｌ 다 이 아 그 램 뿐 만 아니라 다른 방 법 론 의 다이아 
그 램 에 대한 일 관 성 과 완전성 검 중에 적 용 이 가능한 
도 구 의 개 발 이다. 


참 고문헌 


[11] 김 수 동, 실 무 자 를 위한 소프트웨어 공학, 에 드 텍 , 
1999 

[2] 80\2705, ]. 때. 300 버 60067600-5601015, 므 , “ 스 
요 18014681 4 ㅁ 0[2800 ㅁ 0 107 00160【[-01160660 370215515 
2200 06919 , 70072 4 (042/004-(2700400 270- 
요 7007022079, 이 4. 페 0. 9 , 0 ㅁ 0.03-74, 1994 

[3] 2841 터 780000 ㅁ 200 14204 '\82[600, (/702067/- 
9600700779 (//47.: 77716 12000/00201"6 (24400, 14410 ㅁ - 
8874 3141008700 1241211616175, 100., 1997 

[4] 04700 00\66 (/74/. 7/2750//60, 001600 \65- 
169, 1997 

[5] 0060, 모모, ' 타 6 60067-16130008140 20061: 
10\821708 3 47011160 5716\ 01 0218, 4(.244 770015- 
@00080715 077 72020/00056 59707, 1, 00. 9-326, 1976 

[6] 김 치 수, 진 영 진 , “ 객 체 지향 분 석 의 완 전 성 과 일 
관성 검 중 을 위한 툴 의 설계”, 한 국 정 보 처 리 학 
회 논문지, 제 4 권 , 제 10 호 , 00. 2453-2460, 1997 

[7] 김도형, 정 기 원, “ 객 체 지 향 분 석 과 정 에서 오류 
와 일관성 점 검 방법", 정 보 과 학 회 논 문 지 08), 제 
26 권 , 제 3 호 , 00. 380-391, 1999 

[8] 정 기 원, 조 용 선 , 권 성구, “ 객 체 지향 설 계 방 법 에 
서 오류 검 출 과 일관성 점 검 기법", 한 국 정 보 처 
리 학 회 논문지, 제 6 권 , 제 8 호 , 00. 2072-2087, 
1999 

[91] 김 철 홍 , 안 유 환 , 이 원 천 , “084Ｌ 정 적 구조 다이 
아 그 램 으로부터 10105 명세 생성", 한 국 정 보 


414Ｌ 다 이 아 그 램 간의 일 관 성 과 완 전 성 을 위한 검증 규칙 생 성 에 관한 연구 297 


처 리 학 회 논문지, 제 6 권 , 제 12 호 , 00. 3500-3513, 
1999 

[10] 이선미, 전 진 옥 , 류 재 철 , “ 객 체 지향 모 형 간 일관 
성 검 중 을 지 원 하는 045 도구 설계 및 구현", 
한 국 정 보 처 리 학회 논문지, 제 6 권 , 제 11 호 , ㅁㅁ. 
2965-2980, 1999 


김재 웅 

1983 년 중 앙 대 학교 공 과 대 학 전자 
계 산 학과 (학사) 

1988 년 중 앙 대 학교 공 과 대 학 전자 
계 산 학과 (석사) 

2000 년 8 월 대 전 대 학교 컴 퓨 터 공 
학과 (박사 학위 예정) 

1992 년 ~ 현 재 공 주 문 화 대학 컴퓨 


터 정보과 부교수 
관 심 분야 : 소프트웨어 공학, 객 체 지향 방법론, 컴포넌트 
기반 소프트웨어 개 발 방법론, 원 격 교육 시스템 


김 진 수 

1986 년 중 앙 대 학 교 공 과 대 학 전자 
계 산 학 과 (학사) 

1988 년 중 앙 대 학 교 공 과 대 학 전자 
계 산 학과 (석사) 

1997 년 중 앙 대 학 교 공 과 대 학 컴퓨 
터 공학과 (박사) 

1998 년 ~ 현 재 건 양 대 학 교 정 보 전 


자 통 신 공학부 조교수 
1998 년 ~ 현 재 한 국 전 자 통 신 연구원 초 빙 연구원 
관 심 분야 : 소프트웨어 공학, 객 체 지향 방법론, 소프트웨 
품 질 보증, 컴포넌트 기반 소프트웨어 개발 
방법론, 원 격 교 육 시스템 


김 치 수 
1984 년 중 앙 대 학교 전 자 계 산 학과 
(학사) 
1986 년 중 앙 대 학 교 전 자 계 산 학과 
(석사) 
1990 년 중 앙 대 학 교 전 자 계 산 학과 
(박사) 


1990 년 9 월 ~1992 년 8 월 공 주 교 
육 대학교 전 임 강사 

1992 년 ~ 현 재 공 주 대 학교 멀티미디어 연구소 부교수 

관 심 분야 : 객 체 지향 방법론, 컴포넌트 개발 방법론 


황 선 명 


= = 


1987 년 중 앙 대 학 교 전 자 계 산 학 과 
박사 

1988 년 독일 8007 대 학 209 1000- 
10 

1989 년 ~ 현 재 대 전 대 학 교 컴퓨터 
공학과 부교수 

“62168 운 영 위 원 및 심 사 원, 

7 8/\ 개 발 기 술 연구원 

관 심 분야 : 소프트웨어 품 질 보증, 테스팅 방법 및 도구, 

표준화, 재 공학 


